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BAB III 
METODOLOGI PENELITIAN 
 
3.1 Diagram Blok dan Prinsip Kerja 
Pada pembuatan “Otomasi Pengisian Air Tandon Berbasis IoT (Internet of 
Things)”. Dibutuhkan sebuah blok diagram untuk dapat menunjukkan bagian dari 
otomasi pengisian air tandon secara otomatis ini dan untuk prinsip kerja dari 
Diagram blok ini yaitu, Sensor ultarasonik untuk mengetahui tinggi rendahnya air 
pada tandon, Modul ESP8266 sebagai mikrokontroler agar dapat mengontrol 
perangkat yang lain, Android berfungsi untuk monitoring dan mengontrol proses 
pengisian air tandon, Driver berfungsi untuk mengaktifkan dan mematikan pompa, 
dan untuk fungsi dari pompa ini yaitu agar dapat mengisi air pada tendon. Pada 
gambar 3.1 dibawah ini adalah blok diagram dari sistem “Otomasi Pengisian Air 
Tandon Berbasis IoT Pada Depo Air Minum” 
 
 
  
 
 
 
 
 
Gambar 3.1 Diagram Blok 
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3.2 Perancangan Hardware 
3.2.1. Sensor Ultrasonik  
Sensor ultrasonik yang akan digunakan yaitu HC-SR04 dan fungsi dari 
sensor ultrasonik yaitu agar dapat mengetahui tinggi rendahnya air pada tandon. 
Pemancar memancarkan 8 gelombang ultrasonik directional 40KHz ketika dipicu 
dan memulai timer. Gelombang ultrasonik bergerak ke luar sampai bertemu dengan 
suatu objek. Objek menyebabkan gelombang dipantulkan kembali ke arah unit. 
Penerima ultrasonik akan mendeteksi gelombang yang dipantulkan dan 
menghentikan penghenti waktu. Kecepatan gelombang ultrasonik adalah 340 m / 
detik. di udara. Berdasarkan jumlah hitungan oleh penghitung waktu, jarak dapat 
dihitung antara objek dan pemancar Rumus Pengukuran TRD dinyatakan sebagai: 
D = CXT yang dikenal sebagai rumus pengukuran waktu / laju / jarak di mana D 
adalah jarak yang diukur, dan R adalah kecepatan rambat (Laju) di udara (kecepatan 
suara) dan T mewakili waktu. Dalam aplikasi ini T dibagi 2 karena T 
menggandakan nilai waktu dari pemancar ke objek kembali ke penerima, pada table 
1 merupakan fungsi dari pin pada sensor ultrasonik dan gambar 2 adalah sensor 
ultrasonik. 
1. Fitur Sensor Ultrasonik 
 Performa stabil (Xtal.) 
 Pengukuran jarak yang akurat 
 Papan SMD kepadatan tinggi 
 Kisaran Dekat (2cm) 
2. Penggunaan Sensor Ultrasonik 
 Penghalang robotik  
 Pengukuran jarak objek  
 Deteksi level  
 Sistem keamanan  
 Deteksi / penghindaran Objek 
 
Tabel 3.1 Fungsi dari Pin pada Sensor Ultrasonik 
 Simbol Pin Deskripsi Fungsi Pin 
1 VCC Catu Daya 5V 
2 Trig Pin input pemicu 
3 Echo Pin output penerima 
4 GND Ground 
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Gambar 3.2 Sensor Ultrasonik HC-SR04 
 
3.2.2. Modul ESP8266 
Pada kontroler pembuatan tugas akhir ini akan menggunakan ESP8266 
sebagai mikrokontroler pada system yang fungsinya untuk dapat mengendalikan 
semua komponen yang ada pada alat ini. Cara terbaik untuk mengembangkan 
aplikasi IoT dengan cepat dengan kurang terintegrasi sirkuit yang akan 
ditambahkan adalah memilih sirkuit ini "NodeMCU". 
Modul ini terutama didasarkan pada gambar 3.3 ESP8266 yang merupakan 
microchip Wi-Fi berbiaya rendah menggabungkan kedua tumpukan TCP / IP penuh 
dan kemampuan mikrokontroler. Ini diperkenalkan oleh pabrikan Espressif 
Systems. ESP8266 NodeMcu adalah perangkat yang kompleks, yang 
menggabungkan beberapa fitur papan Arduino biasa dengan kemungkinan 
terhubung ke internet. Modul dan Mikrokontroler Arduino selalu menjadi pilihan 
tepat memasukkan otomatisasi ke dalam proyek yang relevan. Tetapi modul-modul 
ini datang dengan sedikit kelemahan karena mereka tidak menampilkan 
kemampuan WiFi bawaan, selanjutnya, kami perlu menambahkan protokol WiFi 
eksternal ke perangkat ini untuk membuatnya kompatibel dengan saluran internet. 
Ini adalah NodeMCU yang terkenal yang didasarkan pada ESP8266 WiFi SoC. Ini 
adalah versi 3 dan ini didasarkan pada ESP-12E (Modul WiFi berbasis ESP8266). 
NodeMCU juga merupakan firmware open-source dan kit pengembangan yang 
membantu membuat prototipe IOT produk dalam beberapa baris skrip LUA, dan 
tentu saja Kita selalu dapat memprogramnya IDE Arduino. 
 
Gambar 3.3 NodeMCU ESP8266 
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3.2.3. Driver 
Driver ini merupakan sebuah relay yang digunakan sebagai saklar untuk 
mengaktifkan ataupun mematikan pompa secara otomatis. Modul relay adalah 
sakelar yang dioperasikan secara elektrik yang memungkinkan untuk 
menghidupkan atau mematikan sirkuit menggunakan tegangan dan / atau arus yang 
jauh lebih tinggi daripada yang bisa ditangani oleh mikrokontroler. Tidak ada 
koneksi antara rangkaian tegangan rendah yang dioperasikan oleh mikrokontroler 
dan sirkuit daya tinggi. Relai melindungi setiap sirkuit dari satu sama lain. 
 Setiap saluran dalam modul memiliki tiga koneksi bernama NC, COM, dan 
NO. Tergantung pada mode pemicu sinyal input, tutup jumper dapat ditempatkan 
pada posisi tinggi mode efektif level yang 'menutup' sakelar normal terbuka (NO) 
pada input level tinggi dan pada mode efektif level rendah yang beroperasi sama 
tetapi pada input level rendah, dan gambar 3.4 dibawah ini adalah relay 
 
 
Gambar 3.4 Relay 
 
 
3.2.4. Android 
Android disini berfungsi sebagai sistem operasi untuk memonitoring dari 
alat ini dan juga dapat melakukan kontrol terhadap alat “Pengisian Air Tandon 
Berbasis IoT Pada Depo Air Minum. 
Android digambarkan sebagai sistem operasi seluler, yang awalnya 
dikembangkan oleh Android Inc. Android dijual ke Google pada tahun 2005. 
Android didasarkan pada kernel Linux 2.6 yang dimodifikasi. Google, serta anggota 
lain dariOpen Handset Alliance (OHA) berkolaborasi di Android (desain, 
pengembangan, distribusi). 
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Saat ini, Proyek Sumber Terbuka Android (AOSP) mengatur pemeliharaan 
dan siklus pengembangan. Untuk menegaskan kembali, sistem operasi Android 
didasarkan pada kernel Linux 2.6 yang dimodifikasi .Meskipun lingkungan Linux 
2.6, beberapa driver dan perpustakaan telah dimodifikasi atau baru dikembangkan 
untuk memungkinkan Android berjalan seefisien dan seefektif mungkin pada 
perangkat seluler (seperti ponsel pintar atau tablet internet). Beberapa perpustakaan 
ini berakar pada proyek sumber terbuka. Karena untuk beberapa masalah lisensi, 
komunitas  
Android memutuskan untuk mengimplementasikan perpustakaan mereka 
sendiri (Bionic), dan untuk mengembangkan mesin runtime Java khusus Android 
(Dalvik Virtual Machine - DVM). Dengan Android, itu Fokus selalu pada 
mengoptimalkan infrastruktur berdasarkan sumber daya terbatas yang tersedia 
diperangkat seluler . Untuk melengkapi lingkungan operasi, aplikasi khusus 
Android kerangka kerja dirancang dan diimplementasikan.  
Oleh karena itu, Android dapat digambarkan sebagai lengkapstack solusi, 
menggabungkan OS, komponen middleware, dan aplikasi. Di Android,kernel 
Linux 2.6 yang dimodifikasi bertindak sebagai Hardware Abstaction Layer (HAL), 
pada gambar 3.5 ini adalah sebuah android 
Untuk meringkas, Android lingkungan operasi dapat diberi label sebagai: 
 Platform terbuka untuk pengembangan seluler 
 Desain referensi perangkat keras untuk perangkat seluler  
 Sistem yang ditenagai oleh kernel Linux 2.6 yang dimodifikasi  
 Lingkungan waktu berjalan 
 Kerangka kerja aplikasi dan antarmuka pengguna (UI) 
 
 
Gambar 3.5 Android 
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3.3 Perancangan Software 
Pada gambar 3.6 dibawah ini adalah alir diagram yang digunakan pada 
pengisian air tandon secara otomatis. 
 
 
 
  
  
 
 
      
 
 
  
                                
  
  
    
 
 
Gambar 3.6 Diagram Alir 
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3.3.1 Penjelasan Flowchart 
 Cara kerja dari Diagram Alir diatas yaitu, yang pertama dilakukan adalah 
mulai setelah itu kemudiakan dilakukan inisialisasi, inisialisasi ini adalah proses 
menghidupkan Wi-Fi dan menghidupkan sensor untuk mendeteksi air tandon, dan 
setelah diaktifkan sensor akan mendeteksi ketinggian air tandon berada pada posisi 
rendah atau tinggi, ketika air tandon pada posisi rendah, Pompa akan di aktifkan 
dan otomatis tandon akan terisi oleh air dan setelah air tandon pada posisi tinggi, 
sensor akan mendeteksi dan secara otomatis mematikan pompa, selesai. 
 
3.4 Perancangan Sistem 
Gambar 3.7 adalah sebuah gambar rangkaian dari alatnya. Untuk proses kerja 
dari alat ini yaitu, Sensor ultrasonik akan membaca dan mengirimkan data menuju 
NodeMCU kemudian setelah terbaca oleh NodeMCU maka I/O yang tersambung 
pada relay akan mengeluarkan LOW karena modul relay aktif LOW sehingga NO 
menjadi NC dan arus AC akan mengalir menuju Pompa sehingga pompa akan 
otomatis aktif. 
 
Gambar 3.7 Skema Rangkaian 
 
